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^ Robot tunnel destln6 au stockage et d la preparation automatlsde de commando pour des objets de formes 
et de tallies diverses, et notamment de medicaments condltlonn^s en boftes. 



fcT) L'invention conceme un robot tunnel mcdulaire des- 
uTfe au stockage et la distribution automatisee de produits 
conditionnes en boTtes paralletepipediques. 

Le Domaine d'application de rinvention est la preparation 
de commande automatisee et, preferentiellement, le stoc- 
kage et la distribution de medicaments conditk>nn6s en boi- 
tes. 

Le dispositif selon l'invention comprend un chassis (1) de 
section ayant la fomie d'un triangle isoceie k I'interieur et 
sur toute la longueur duquel est place au motns un tapis 
con voyeur (12) 

Linventton est notamment caracterisee en ce que ie 
chassis (1), qui a la forme d'un triangle isocele dont I'angle 
au somnf>et {A2) a une valeur comprise entre 35 et 45°, 
supporte, sur chacune de ses faces laterales indinees, une 
pluralite de goulottes (3) kJentlques les unes aux autres, 
chaque goulotte (3) formant avec sa voisine un compartl- 
ment vertical de stockage (10) dont Torifice inf6rieur est 
obstnje soit par un chariot (8) muni d'un 6jecteur (5) soit 
par une bande souple (20) fixee aux deux extremites du 
chariot (8). 

L'inventton est 6galement caracteris6e en ce que la dis- 
tance "d" entre deux goulottes (3) consecutives peut etre li- 
brement choisie par I utitisateur. 
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Robot tunnel destine au stockage et h la preparation autoniatis6e de 
commandes pour des obj'ets de formes et de tailles diverses, et 
notamment de medicaments condltionn6s en boltes 

L'invention conceme un magasin automatise plus particulierement destine au 
5 stockage et a la preparation des commandes pour des objets divers 
conditionnes en boites de forme paralellepipediques de volumes et de poids 
variables. L'invention s'applique plus particulierement au stockage des 
medicaments et k la preparation de commandes de medicaments, Elle trouvs 
ses applications dans les officines de pharmacie, les pharmacies centralisees 
10 des mutuelles et les pharmacies des Hopitaux. Le domaine d'application de 
rinvention s'^tend egalement a tous les secteurs ou Ton a besoin de stocker 
des quantites importantes d'objets contenus dans des boites de taille et de 
volume variable, et notamment la vente par correspondance. les magasins 
d'usine ou les secteurs de la distribution en general. 

15 De nombreuses solutions sont propos6es pour le stockage et la preparation de 
commandes dans les domaines d'application evoques ci-dessus. Differents 
niveaux d*automatisation sont possibles, en fonction du type de produits traites, 
de leurconditionnement et du niveau d'integration souhaite. 

Dans tous les cas, la preparation d'une commande unrtaire n6cessite les 
20 etapes suivantes: saisie, lancement, traitement, controle et expedition. Nous 
nous interesserons plus particulierement a Toperation de traitement. qui 
repr^sente I'^tape la pus complexe et pour laquelle aucune solution r6ellement 
satisfaisante n'est actuellement proposee, des lors qu'il s'agit de manipuler des 
boites de volume et de poids variant dans des proportions importantes, comme 
25 c'est le cas en pharmacie. 

On citera pour memoire le traitement manuel, dans lequel un operateur se 
deplace dans le magasin pour saisir les objets commandes et les placer dans la 
bolte de preparation de la commande. On citera egalement le traitement 
manuel accelere: le magasin est divise en secteurs, la commande est placee 
30 dans une caisse transportee par convoyeurs a proximite des 6tag§res dans 
lesquelles sont ranges les produits et Toperateur rempli ia caisse avec les 
produits demandes. Plus frequemment, on rencontre des installations dans 
lesquelles le traitement est du type semi-automatise; dans ce cas, le 
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preparateur travaille a poste fixe et les caisses produit d'une part ainsi que la 
caisse commande d'autre part defilent devant lui. circulant chacune sur un 
convoyeur different. 

Enfin. on a propose des installations a fort degre d'automatisation, dans 
5 lesquelles on a tente de supprimer toute intervention manuelle. C'est a ce type 
d'installations que ['invention propose d'apporter des ameliorations decisives. 
Dans les installations de ce type, les produits sont places automatiquement et 
en quantite voulue, soit sur un tapis de regroupement, soit encore dans la 
caisse de reception. 

10 On citera plus particulierement les appareils de type transgerbeurs ou 
transtockeurs qui sont des robots 3 axes confus pour aller chercher des 
caisses ou boites prealablement positionnes dans des rayonnages verticaux de 
type etageres, 

On trouve egalement d'autres types d'installations automatisees, bases sur une 

15 combinaison de convoyeurs et d'ejecteurs. Parmi celles-ci, les installations de 
type robot tunnel, basees sur une architecture dans laquelle les produits sont 
stockes sur les parois d'un tunnel et evacues sur des tapis roulants places au 
centre de ce dernier, connaissent des applications de plus en plus nombreuses. 
On constate cependant que les installations proposees presentent un rapport 

20 (volume occupe par Tinstallation / volume de produits stockes) particulierement 
d^favorable. De plus, ces installations sont mal adaptees au stockage et a la 
distribution de produits conditionnes dans des bottes de tallies notoirement 
differentes, comme c'est le cas des medicaments, ou encore a la manutention 
de produits fragiles, comme les liquides et serums contenus dans des flacons 

25 ou ampoules de verre. Enfin les installations actuellement propos6es sont d'un 
prix de revient particulierement eleve, compte tenu de la necessite de concevoir 
un ensemble {stockage + distribution} pour chaque conditionnement, ou, k tout 
le moins, pour chaque famille de conditionnements presentant des 
caracteristiques dimensionnelles proches. On notera a ce sujet que Ton a 

30 propose d'une part des installations comportant un dispositif ejecteur par 
compartiment de stockage, et d*autre part des installations cbmportant des 
ejecteurs se deplacant sous plusieurs compartiments de stockage, Les 
installations munies d'autant d'ejecteurs que de compartiments de stockage ne 
sont envisageables que lorsqu'il s'agit de distribuer un petit nombre de 
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references differentes, compte tenu du prix unitaire des ejecteurs. Les 
installations munies d'ejecteurs capables de se deplacer sous les 
compartiments de stockage sont certes d'un prix de revient plus realiste, mais 
on constate que leur fonctionnement n'est pas satisfaisant: les compartiments 
5 de stockage autra que celui sous lequel se trouve place le dispositif d'ejection 
ne sont pas obstru^s dans leur partie inferieure (sans quoi. rejection des boTtes 
vers les tapis serait impossible). En consequence, des qu'une borte contenue 
dans I'un des compartiments de stockage se trouve etre legerement deformee. 
ce qui est frequent avec des boTtes en carton telles que celles utilis^es pour le 

10 conditionnement des medicaments, cette boite a tendance a se placer en 
travers ou a tomber sous le compartiment de stockage, ce qui a pour 
consequence de mettre Tinstallation en panne. Get 6tat de fait est le principal 
handicap des installations de type robot tunnel a ejecteur mobile actuellement 
propos6es. On constate egalement que ces installations sont desavantagees 

15 par le danger represents par les espaces libres existants sous les 
compartiments de stockage, espaces qui reprSsentent une reelle menace pour 
les utilisateurs souvent tentes de replacer a la main des boTtes imparfaitement 
positionnees du fait de I'insuffisance des dispositifs de maintien inferieurs dont 
sont dotes les compartiments de stockage. 

20 Le caractere imparfait et insatisfaisant des installations actuellement proposees 
est particuliSrement flagrant si Ton s'interesse a Tergonpmie offerte^ par ces 
installations: d'une part le remplissage du magasin est une operation 
particulierement fastidieuse et, d'autre part, ['affectation des zones de stockage 
aux differents produits est determinee non pas par les souhaitsde Tutilisateur 

25 mais par la configuration des automates. 

L'invention propose de realiser des robots-tunnels qui pallient a I'ensemble des 
inconvSnients exposes ci-dessus. 

A cet effet, l'invention propose de realiser un magasin automatism plus 
particulierement destine au stockage et a la manutention de medicaments 
30 conditionnes en boTtes parallelepipediques. On salt que les medicaments 
actuellement commercialises sont contenus dans des boTtes en carton ou 
matiere plastique dont les dimensions sont loin d'etre standardisees, on • 
constate cependant que plus de 99% des conditionnements utilises ont I'une de 
leurs dimensions comprise dans une fourchette allant de 25 a 250 mm. 
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Un objectif principal de I'invention est de proposer des system es de stockage et 
de distribution automatise de nfiedicaments dont Tune au moins des dimensions 
soit superieure k 25 mm et inferieure k 250 mm, systdmes qui presenteront une 
surface au sol et une hauteur hors tout particuiierement faible en regard du 
5 nombre de references et du nombre d'unites par references susceptible d'etre 
stockes dans et distribues par les dits systemes. 

Un autre objectif essentiel de invention est de proposer des magasins 
automatises de type robot-tunnel qui puissent etre utilises en toute securite et 
qui eliminent notamment tout risque de chute d'un objet situe en partie basse 
10 des dispositifs de stockage tout en supprimant les espaces dans lesquels une 
main d'un qp^rateur pourrait accidentellement subir une blessure. 

Un objectif complementaire de Tinvention est de proposer un systeme de 
stockage et de distribution automatise qui soit non pas fige une fois pour toutes 
mais, bien au contraire, susceptible d'^voluer simplement et rapidement en 
15 fonction des modifications des besoins de I'utilisateur, que ces modifications 
des besoins portent sur le nombre de references, sur le volume de stock 
tampon dans une ou plusieurs references, ou encore sur la taille ou la 
configuration de Tinstallation. 

Un objectif essentiel de invention est de permettre la realisation d'un ensemble 
20 de stockage et de distribution notamment destine a la preparation de 
commandes de produits pharmaceutiques qui reste compatible avec un tri et 
une utilisation manuels, par exemple dans le cas d'une defaillance du circuit de 
gestion informatise ou d'une interruption prolong^e de I'alimentation en fluides 
et forces de I'installation. 

25 Un objectif complementaire de I'invention est de proposer des installations de 
stockage et de distribution de produits presentes sous des conditionnement 
extremement varies, tout en pr^sentant ufie ergonomie inconnue a ce jour sur 
ce type d'installations, un prix de revient particulidrement bas, une facilite de 
maintenance et une s^curit^ d'emploi remarquables. 

30 L'ensemble de ces objectifs, ainsi que d'autres qui apparaitront par la suite sont 
atteints a I'aide d'installations ayant la forme de tunnels comportant au moins 
un convoyeur horizontal, place en position centrale et sur lequel sont transf6r§s 
les boTtes placees en attente dans des empilements situes lateralement et en 
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position oblique par rapport au dit convoyeurs; une plurality d'6jecteurs, dont 
raction est commandee par I*unit6 de pilotage, 6tant disposes sous les dits 
empilements de fafon a transferer telles boTtes qui auront ete prealablement 
s^lectionnees de la base d'un empilement vers un convoyeur central. 

L'installation selon I'lnvention est notamment caracterisee en ce que les boTtes 
contenant Jes produits sont empilees entre deux goulottes inclinees par rapport 
a la verticale et en ce que les axes des dites goulottes se rejoignent en un point 
situe sur la perpendiculaire k Taxe du convoyeur central. Cette disposition 
permet en effet, moyennant le choix d'un angle d'environ 40° entre les axes de 
deux goulottes situ§es Tune en face de I'autre, d'obtenir d'une part une 
compacite maximale de Tinstaliation et d'autre part la tenue naturelle des boTtes 
dans leur emplacement et leur descente par gravite jusqu'a y compris la 
distribution de la dernidre boTte contenue dans un empilement donn6. 

Une autre caracteristique de I'lnvention est qu'elle permet de realiser des 
empilement d'une largeur quelconque, comprise entre 25 et 250 mm, par 
simple ajustement de la position relative des goulottes les unes par rapport aux 
autres. 

Une caracteristique complementaire de invention est que les ejecteurs situes 
sous les empilements de produits stockes dans les goulottes sont places sur un 
chariot comportant les moyens d'etre deplace dans un axe longitudinal et de 
s'arreter en un point situ§ au milieu de I'intervalle separant deux goulottes 
consecutives quelconquqj^ quelle que soit la configuration choisie par I'ulilisateur 
pour la mise en place des dites goulottes. 

Une caracteristique essentielle de invention est que le ou les chariots se 
deplacant sous les compartiments de stockage sont munis d'une partie 
superieure qui obstrue la base des compartiments sous lesquels ils se trouvent 
places, cette fonction d'obstruction etant prolongee au profit de la totality des 
autres compartiments de stockage par une bande souple, laquelle bande 
souple est fix6e aux deux extremit^du chariot mobile et se situe dans un plan 
Parallele a la base des compartiments de stockage. 

L'installation est egalement caracterisee en ce que, dans une variante de 
realisation, les convoyeurs utilises pour collecter les objets stockes dans une 
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rang^e de goulottes placees au dessus des dits convoyeurs peuvent 6galement 
etre utilises pour remplir les goulottes situ6es au niveau inferieur. 
D'autres avantages et caracteristiques de I'inventicn apparartront a la lecture 
suivante d'un mode de realisation pr^ferentiel de I'invention, donn§ k simple 
5 trtre indicatif, et des dessins annexes dans lesquels: 

La FIGURE '*1 represente une vue de cote rfun robot tunnel selon i'invention. 
La FIGURE 2 represente une vue de face partielle d'un robot tunnel selon 
['invention. 

10 La FIGURE 3 represente une vue de detail d'une goulotte standardis^e 
equipant les installations selon Tinvention. 

On constate que les installations selon Tinvention sont realisees a partir d'un 
bati (1) ayant la forme d'un triangle isocfele dont la base est pos^e sur ou k 
proximite du sol du local et dont les deux cotes sont inclines d'environ 70° sur 

15 Thorizontale. ce qui implique un angle au sommet (A1) proche de 40° pour le dit 
bati. Cette valeur de 40°, ou en tous cas comprise entre 35 et 45° est 
essentielle pour le fonctionnement des installations selon I'invention; elle 
permet en effet d' une part d'obtenir une compacite optimale et d'autre part de 
faciliter le glissement des boTtes (15) dans les compartiments (10) apres 

20 ejection de la plus basse parmi celles contenues dans un compartiment. 

A I'interieur de ce bati (1) on place, en partie basse, un convoyeur (2) par 
exemple constitue par un tapis roulant disposant d'une course utile au moins 
egale a la longueur de I'lnstallation. Dans le mode de realisation preferentiel 
presente, on place egalement un deuxieme convoyeur (12), environ a ml- 
25 hauteur du dit bati. 

Sur les montants lateraux du bati (1) on place une pluralite de rails (7) 
Paralleles les uns aux autres. Ces rails servent a supporter une pluralite de 
goulottes (3) d'une forme geometrique tres precise telle qu'illustree^ sur la 
Figure 4. Le mode de fixation des goulottes (3) sur les rails (7) est rdalise de 
30 telle fagon qu'il comporte les moyens de faire varier la distance (d) comprise 
entre une goulotte et la suivante, et ce dans une fourchette comprise entre 25 
et 250 mm. Cette disposition permet d'adapter la largeur de chaque 
compartiment vertical de stockage (10) compris entre deux goulottes 
cons^cutives a la largeur des boites de medicaments devant etre stockes. En 
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consequence, la dixidme goulotte pourra etre situ6e a une cote quelconque 
comprise entre 250 et 2500 mm, selon lea largeurs choisies pour chacune des 
neuf premiere rangees. Pour Tutilisateur. cette caracteristique est exiremement 
importante: elle penmet en effet de placer les prodults par ordre alphabetique 

5 dans les goulottes successives, ou par fournlsseur, ou encore par type 
d'utilisateur ou par frequence de sortie, Elle permet egalement de changer le 
mode de''classement, au simple moyen d'un deplacement des goulottes de 
fafon a creer des compartiments verticaux de stockage dont les largeurs 
respectives s'adapteront tres facilement et tres rapidement a la configuration 

10 souhaitee. 

Les gculottes necessaires a la realisation des compartiments verticaux de 
stockage ont une forme relativement simple qui permet de les confectionner a 
partir d'une simple tole d'acier poinponnee et pli6e, comportant eventuellement 
quelques appendices rapportes par soudure ou fixation vissee. Ces goulottes 

15 comprennent un Sme centrale servant de face de guidage (31) et deux ailes 
servant de face de maintien (32 et 33). En partie basse, ces goulottes sont 
munies de joues (30), elles m§me dotees de deux ailes laterales (34 et 35) 
penmettant de maintenir les boites. Afin d'assurer un maintien satisfaisant des 
boites contenues dans les compartiments de stockages verticaux (10) dont 

20 chaque paire de goulottes (3) successives ferment les parois, on 
confectionnera les goulottes (3) de telle fapon que les ailes (32 et 33) de Tame 
centrale (31) et celles (34 et 35) de la joue (30) torment entre elles un angle 
(A2) legdrement superieur a Tangle droit, Ces elements standardises, 
rigoureusement identiques les uns aux autres sur Tensemble de {'installation, 

25 sont egalement munis de.pattes de fixation (36,37) permettant de les accrocher 
aux rails (7). Les rails (7) etant plages dans un meme plan et les points de 
liaison entre ces rail (7) et les goulottes (3) pouvant etre deplaces sur toute la 
longueur des dits rails, on placera les goulottes (3) situees sur une meme face 
du chassis (1) parall§lement les unes aux autres. 

30 On volt egalement que la forme et le positionnement des goulottes. representes 
en detail sur la figure 2 permet d'une part une mise en place particulierement 
rapide et facile, par un op§rateur manuel, des prodults dans les compartiments 
verticaux de stockage (10) delimites par deux goulottes (3) successives et 
d'autre part le maintien, par simple gravite, d'une pluralite de boites (15) 
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identiques, placees les unes au dessus des autres a Tinterieur d'un meme 
compartiment vertical de stockage (10). 

La fonction magasin de stockage est done parfaltement remplie par les robots 
tunnels selon ('invention: en disposant une plurality de batis (1) paralldlement 
les uns aux autres, s^pares par des allies relatlvement 6troites, chaque biXi (1) 
etant muni d'une pluralite de compartiments de stockage verticaux (10) remplis 
d'empilements de boTtes (15) identiques k I'int^rieur de chaque compartiment, 
on obtient un syst^me de stockage particullerement compact et rationnel. De 
tels systemes pourront facilement contenir environ 500 r6f6rences par longueur 
de 6 metres de tunnels, c'est k dire que I'on pourra disposer de 20.000 
references sur 10 rangees de -24 metres; cliaque reference pouvant etre 
stockde en une centaine d'exemplaires, on comprend qu'on aboutit k 2.000.000 
de produits unitaires stockes de fafon rationnelle sur une surface au sol 
inferieure k 1000 m^. 

Cette fonction magasin peut etre encore amelioree en utiiisant une partie des 
tapis collecteurs (12) pour amener les produits dans les compartiments 
destines k stocker les dits produits. 

La deuxieme fonction, qui est la fonction essentielle des robots tunnels selon 
•'invention, a savoir la preparation automatis^e des commandes est assuree au 
moyen d'un ou plusieurs ejecteurs mobiles se depla9ant en dessous des 
compartiments de stockage verticaux. Ces Ejecteurs mobiles comprennent une 
courroie ferm^e (4) tendue entre deux poulies (6) dont une au moins est 
entramee en rotation par un moteur. La courroie (4) est munie d'un taquet (5) 
sur sa face externe. L'ensemble constitu6 par la courroie, le taquet les deux 
poulies et la motorisation est plac§ sur un chariot (8) le dit chariot (8) 6tant muni 
des moyens de se deplacer sur la totalite de la longueur du bati (1) ou, a tout le 
moins, du premier au demier compartiment. vertical de stockage (10). 

L'action de I'^jecteur (5) a pour consequence de pousser la boTte (15) situ^e k 
I'extremite basse du compartiment de stockage vertical (10) en -face duquel est 
positionne le dit ejecteur (5) vers un plan incline, de telle fagon que cette boTte 
(15) aboutisse sur un convoyeur central (12) qui I'entraTne vers une caisse et 
vers les postes de controle et de conditionnement terminaux. L'§jection d'une 
boTte (15) en partie basse a pour consequence la descente de la pile de boTtes 
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situees dans le compartiment de stockage concerne, et ce par simple gravite 
compte tenu de la forme et du positionnement des goulottes (3). 

On a vu que la distance "d" comprise entre deux goulottes (3) cons^cutives 
pouvait etre librement fixee par I'utilisateur, en fonction de la largeur des boTtes 

5 (15) devant etre placees dans le compartiment de stockage vertical d§tennine 
par ces goulottes. Dans ces conditions, le positionnement du taquet ejecteur (5) 
au milieu de la distance *d" separant deux goulottes cons6cutives est obtenue 
par un dispositif d'une part mecanique et d'autre part informatique: Tensemble 
{poulies moteur courroie et ejecteur} est place sur un chariot (8) dont les 

10 deplacements sur I'ensemble de la longueur du bati (1) sont geres par un 
syst^me infomiatise: les chariots (8) sont equipes de detecteurs de position qui 
reperent la position de chacune des goulottes. La position centrale d'un 
compartiment de stockage vertical est calculee comme etant egale k la moiti6 
de rintervalle entre deux goulottes consecutives. Cette position est memorisee 

15 par le systeme infomiatique, ce qui permet ensuite de positionner I'^jecteur 
correctement a chaque ordre d'§viction d'une boTte. Dans un mode d'execution 
avantageux, les chariots (8) sont egalement munis de lecteurs de code barres 
permettant de verifier que les boTtes (15) situes dans un compartiment vertical 
de stockage donne correspondent bien a ce qui a ete indique par le systeme de 

20 gestion infomnatls^, 

Le mode de realisation des goulottes (3) et du chariot (8) impose de laisser un 
espace libre important en dessous de la totalite des dites goulottes (3). Faute 
en effet de disposer d'un tel espace, il ne serait pas possible de faire se 
deplacer le chariot (8) sur toute la longueur du chassis (1). Or I'existence d'un 

25 tel espace libre pose un certain nombre de problemes: d'une part, on peut etre 
confronts k la chute d'une ou plusieurs boTtes (15) dans cet espace, ce qui 
aurait pour effet immediat de bloquer I'ensemble de I'installation, les boTtes en 
question risquant d'empecher la translation du chariot (8); d'autre part, un 
operateur pourrait Introduire une main dans cet espace, par exemple dans 

30 I'intention de repositionner une boTte, ce qui pourrait avoir pour consequence de 
provoquer la blessure de cet op6rateur, par suite d'un deplacement d'un chariot 
(8) et/ou d'un ejecteur (5). Pour resoudre ces problemes. I'invention propose de 
placer une bande de protection (20) realisee en mat^riau souple et se 
deployant sur toute la longueur du chassis (1) a proximite immediate et dans un 

35 plan paraliele aux aretes inferieures (34, 35) des goulottes (3). Cette bande de 
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protection a pour objet d'obstruer l^extremite basse de la totality des 
compartiments verticaux de stockage (10) d^termin^s par les intervalles 
separant deux goulottes (3) consecutives, a Texception de celui ou de ceux 
sous lesquels se trouve place, k un instant donne. un chariot mobile (8). En 
5 consequence, la dite bande mobile (20) sera interrompue au niveau du ou des 
chariots (8) et sera fixee k chacune des extremite latdrales de ces chariots. Le 
deplacem'ent du ou des chariots sous les compartiments de stockage (10) 
pourra etre obtenu par un dispositif mecanique (21) independant des bandes 
de protection mobiles (20), auquel cas ces bandes seront boucl6es sur elles 
10 meme ou relives, k chacune de leur extr6mite, a des dispositifs d'enroulement 
a tension constante. Dans un mode de realisation particulierement avantageux, 
ces bandes mobiles seront utitisees pour entraTner le ou les chariots (8) en 
translation. 

En tout etat de cause, la mise en place de bande mobiles telles que decrite ci- 
15 dessus, constitue, en combinaisons avec la geometrie de chassis (1) et celle 
des goulottes (3). une condition indispensable a la realisation de robots tunnels 
qui fonctionnent dans de bonnes conditions de fiabilit6 et de security. En effet, 
les bandes mobiles telles que preconisees permettent d'obtenir que les 
compartiments verticaux de stockage soient en permanence obstru^s dans leur 
20 partie inferieure, celui sous lequel un ejecteur se trouve place etant le seul a 
pouvoir subir Texpulsion vers un convoyeur (12) de la plus basse parmi les 
boites (15) qu'il contient. 

Concernant I'architecture generale des installations seldn invention, on voit 
que ces robots tunnels comportent deux niveaux de stockage superposes, 

25 chacun des ces niveaux correspondant k un tapis collecteur (2, 12). Un chassis 
de base comprendra done, sur une longueur de 6 metres ou multiple de 6 
metres, 4 alignements de goulottes et au moins 4 chariots ejecteurs. Pour des 
installations importantes, on pourra, afin d'augmenter la rapidite d'ejection des 
boTtes, placer au moins un deuxieme chariot (9) sous chaque alignement de 

30 compartiments de stockages (10); dans ce cas, les extremite droites du premier 
chariot (8) et gauche de second (9) seront reliees entre elles par une bande 
(22) situee dans le meme plan que la bande (20) mais qui pourra etre rigide, la 
bande souple (20) etant fix6e a I'extremlt^ gauche du premier chariot (8) et a 
rextremite droite du second (9). 
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A partir de ce module de base, on realisera, par alignement et/ou juxtaposition 
d'une plurality de modules, des installations de stockage et de distribution 
automatisee qui utiliseront au mieux la surface au sol disponible. 

Dans une variante avantageuse, le convoyeur superieur (12) sera utilise pour 
5 amener les boTtes (15) dans les compartiments verticaux de stockage (10) 
situes au niveau inferieur. On rajoutera dans ce cas un tapis convoyeur au 
sommet du bati (1) destine a amener les produits vers les compartiments 
verticaux (10) de stockage du niveau superieur. Le deversement des produits 
vers les compartiments verticaux de stockage sera realise a partir d'une 
10 pluralite de barrieres amovibles orientant les dits produits vers des entonnoirs 
menagea en partie haute des drtes goulottes ou places en dessus de et 
debouchant dans ces demieres. Cette variante n*est pas representee sur les 
figures jointes. 

Bien entendu, la description ci-dessus est donnee a simple titre indicatif et Ton 
15 pourra choisir d'autres modes de realisation sans pour autant sortir du cadre de 
la presente invention. 



2696722 



12 

REVENDICATIONS 

-1- Robot tunnel destine au stockage et a la preparation automatis^e 
de commandes, du type comprenant une pluralite de compartiments verticaux 
de stockage et au nnoins un ejecteur, comportant un chassis principal (1) de 

5 section trianguiaire isocdie dont Tangle sup^rieur a une valeur comprise entre 
35 et 45° a Tinterieur duquel est place au moins un tapis convoyeur (12) et sur 
les parois exterieures inclinees duquel sont placees des goulottes (3) 
caract§ris6 en ce que les dites goulottes sont placees parall6lement les unes 
aux autres de telle fagon que Tintervalie delimite par deux goulottes 

10 consecutives determine un compartiment de stockage (10), Torifice inferieur du 
dit compartiment de stockage (10) etant obstrue par une bande de protection 
(20) r^alisee en mat6riau souple et se deployant sur toute la longueur du 
chassis (1) a proximite immediate et dans un plan parallele aux aretes 
inferieures (34, 35) des goulottes (3), tout en etant interrompue au niveau d'un 

15 chariot (8) muni d'un ejecteur (5) aux extremit6s duquel la dite bande (20) se 
trouve fix^e. 

-2- Robot tunnel selon la revendication 1 , caracteris6 en ce que la 
bande mobile (20) est utilisee pour entramer le chariot (8) en translation. 

-3- Robot tunnel selon la revendication 1, caracterise en ce qu'il 
20 comprend un deuxieme chariot (9) sous chaque alignement de compartiments 
de stockages (10). les extremite droites du premier chariot (8) et gauche de 
second (9) 6tant reliees entre elles par une bande (22) situ6e dans le m§me 
plan que la bande (20), la bande souple (20) etant fix6e k Textr^mite gauche du 
premier chariot (8) et a Textremite droite du second (9). 

25 -4- Robot tunnel selon la revendication 1 , caracterise en ce que les 

goulottes de maintien (3) sont fixes sur des rails (7) solidaires du bati (1), selon 
un mode de fixation comportant des moyens permettant de faire varier la 
distance (d) comprise entre une goulotte et la suivante. 

-5- Robot tunnel selon les revendications 1 et 4, caracterise en ce 
30 que la plage de variation de la distance d entre deux goulottes (3) successives 
est comprise entre 25 et 250 mm. 
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-6- Robot tunnel selon la revendlcation 1, caract6ris6 en que les 
gouiottes (3) sont toutes identiques les unes aux autres, sont realisees k partir 
d'une tole poinfonnee et pliee et comprennent une ame centrale servant de 
face de guidage (31), deux ailes servant de face de maintien (32 et 33) et une 
5 joue (30) elle naeme dotee de deux ailes laterales (34 et 35), les ailes (32 et 33) 
de I'ame centrale (31) et celles (35 et 36) de la joue (30) formant entre elles un 
angle (A2) legerement superieur a Tangle droit 

-7- Robot tunnel selon revendlcation 1 , caracteris§ en c?e que 
rensemble {poulies (6), moteur. courroies (4) ejecteur (5)} est place sur un 
10 chariot (8) dont les d^placements sur Tensemble de la longueur du bati (1) sont 
geres par un systeme informatise. 

-8- Robot tunnel selon revendications 1 et 7, caracterise en ce que 
les chariots (8) sont 6quip6s de d6tecteurs de position. 

-9- Robot tunnel selon les revendications 1 et 2 caracterise en ce que les 
15 tapis convoyeurs (12) sont egalement utilises pour le remplissage des 
compartiments verticaux de stockage. 
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